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PROCEDE ET DISPOSITIF DE DETECTION D'OBJETS ET DE MESURE DE DISTANCES. 

Proc6d6 et dispositif de detection d'objets et de mesu- 
re de distances. Un signal r6flechi est regu successivement 
par I'un de plusieurs capteurs months sur un vehicule. Cha- 
cun realise & son tour un echantillonnage pour recueillir une 
s£rie de valeurs de signaux r6fl6chis, lesquelles sont ensui- 
te comparees avec des valeurs seuils correspondantes 
prealablernent memorisees dans un dispositif de memoire 
pour determiner s'il y a 6ventuellement un objet sur le pas- 
sage du vehicule h aider, ainsi que pour estimer la distance 
relative par rapport & I'objet. Le circuit de commande selon 
I'invention comprend un processeur 10 qui, conjointement 
avec un selecteur (30) de canal, etablit chaque fois une se- 
quence d'emission et de reception de signaux par Pun de 
plusieurs capteurs (71-74). Un signal 6chantilIonn6 est tout 
d'abord nume>is6 dans un convertisseur N N (50) puis est 
appllqu6 au processeur (10) pour une detection d'objets et 
un calcul de mesure de distances. 
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PROCEDE ET DISPOSITIF DE DETECTION D'OBJETS ET DE MESURE DE 

DISTANCES 

La presente invention est relative k un proc&te et k un dispositif de 
d6tection d'objets et de mesure de distances, utilises par des systemes d'aide de 
v&iicules, en particulier une technique comportant un ajustement dynamique des 
parametres de commande d'apr&s l'environnement dans le processus de detection 
d'objets et de mesure de distances, afin d'accroitre la precision du systeme. 

Lorsqu'on utilise des capteurs d'aide dans des berlines ordinaires, 
Tune de leurs principales fonctions est la precision de la detection d r objets et de la 
mesure de distances. Un declenchement intempestif d'alarmes par des d&ecteurs 
d'aide rSsulte souvent d f une conception non appropriee des circuits de commande 
plutot que d'effets de l'environnement Des capteurs ordinaires pourraient reagir a un 
signal parasite comme s'il s'agissait d'un signal reflechi par un objet reel, alors qu'en 
fait il n'y a aucun obstacle dans le champ de detection. 

Comme les signaux de mesure de distances sont 6mis radialement, 
l'exp^rience montre que des routes couvertes de pierres ou de petits blocs de roche 
produisent souvent une grande quantity d'Schos de sol pour le capteur. Par ailleurs, 
les vehicules k quatre roues motrices tels que les camions ou les vehicules tout- 
terrain ont souvent des pneumatiques de secours ou du materiel de levage mont6 a 
Tarriere du vehicule, ce qui a tendance a produire beaucoup d'echos parasites. Dans 
ce cas, il est frequent que des capteurs d'aide de vehicules interceptent de faux 
signaux et declenchent Talarme, alors qu'en fait il n'y a aucun obstacle derrtere le 
vehicule. Ces fausses alertes declenchees par le capteur d'aide sont trbs genantes pour 
les conducteurs des vehicules. 

Ces problteies et d'autres peuvent etre 6vit6s si le capteur d'aide 
comporte un ajustement dynamique des parametres de commande d'apr£s 
l'environnement pour les procedures de detection d'objets et de mesure de distances 
afin d'&iminer par filtration le bruit indesirable, ce qui ameliore la precision de 
l'ensemble du syst&ne. 

La presente invention vise principalement k rSaliser un proc^de et un 
dispositif de detection d'objets et de mesure de distances d f une grande precision grace 
k la presence d'un moyen technique apte k ajuster de fa$on dynamique les parametres 
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de commande lies a l'environnement pendant la detection d'objets et la mesure de 
distances. 

Le proc6d6 de detection d'objets et de mesure de distances selon la 
presente invention comprend les etapes consistant a 6tablir un nombre predetermine 
de valeurs seuils destinies k correspondre a diverses distances; prendre 
successivement un nombre predetermine d'echantillons par rapport k un signal 
reftechi successivement par chacun des capteurs, et conserver ceux-ci dans un 
dispositif de memorisation; et comparer chaque signal 6chantillonn6 avec la valeur 
seuil respective; si la valeur de la nouvelle donnee 6chantillonn6e est plus 61ev6e, 
cela signifie qu'un objet est present dans le champ de detection, aussi un calcul de 
distance peut-il etre d^clenche. La nouvelle valeur d'echantillon est en outre 
comparee avec les donn^es de commande (c'est-i-dire la valeur de l'Schantillon 
precedent). Si la nouvelle valeur d'echantillon n'est pas egale k la valeur de 
l'echantillon precedent, la nouvelle donnee d'echantillon est conservee en memoire 
pour remplacer la donnee de commande pr£c£dente; cependant, si deux donn£es sont 
6gales ou proches Tune de l'autre, la nouvelle valeur d'echantillon ne sert qu'au calcul 
de distance, sans actualisation des donn£es de commande. 

Le dispositif de detection d'objets et de calcul de distances comprend 
un processeur, une alarme, un dispositif de m&noire, un s&ecteur de canal, un 
amplificateur de puissance, un groupe de capteurs et un convertisseur A/N. Le 
processeur est connect^ k Talarme et au dispositif de mSmoire et execute un 
traitement de signaux pour d£tecter un 6ventuel objet et 6mettre un signal d'alarme. 
Le dispositif de memoire stocke des valeurs seuils predetermines. Le selecteur de 
canal est couple au processeur. L'entree de l ! amplificateur de puissance est connectee 
au selecteur de canal et la sortie au groupe de capteurs. De multiples capteurs ou 
emetteurs-recepteurs k ultrasons constituent le groupe de capteurs. L'entree du 
convertisseur A/N est connects k la sortie du selecteur de canal. Le convertisseur 
A/N convertit sous un format num&ique les signaux detectes afin de calculer la 
distance relative. 

Le processeur cooperant avec le selecteur de canal commande la 
sequence Remission et de reception de signaux par Tun des difiKrents capteurs ou 
Emetteurs-recepteurs de signaux. Les signaux renvois ainsi re9us sont ensuite 
convertis sous un format num£rique par le convertisseur A/N. Les informations 
numeriques sont ensuite transmises au processeur pour la detection d'objets et le 
calcul de distance. 
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La presente invention vise egalement a r^aliser une technique de 
detection et de mesure de distances k utiliser par des syst&nes d f aide de vehicules, 
grSce a laquelle l'intensite d'un signal echantillonnS est comparee, au cours du 
processus d'echantillonnage, avec la valeur seuil prec6demment memorise, afin 
d^liminer par filtration les 6chos de sol et d'am61iorer la precision de Tensemble du 
systeme. 

L'invention vise en outre a r6aliser une technique de detection et de 
mesure de distances par laquelle de multiples capteurs ou 6metteurs-r6cepteurs de 
signaux doivent etre actives au moment de la premiere validation du systeme d'aide 
de v6hicule, et chaque capteur ou 6metteur-r6cepteur de signaux 6met un signal de 
controle et re9oit celui-ci par reflexion. Au cours du processus, le temps n^cessaire k 
la reflexion du signal et le temps disponible pour que tous les signaux parasites 
s'evanouissent sont tous deux enregistres. Le premier sert a distinguer les signaux 
r^flechis des signaux parasites et le second sert k constituer un 6cran anti-bruit de 
fa9on que la plupart de ces signaux parasites puissent etre elimines par filtration au 
cours du processus de detection d'objets et de mesure de distances. Par consequent, la 
precision de la detection d'objets peut etre am^lior^e. 

L'invention et nombre des avantages qui s'y attachent apparaitront 
facilement plus clairement en reference k la description detaill6e ci-apr&s, faite en 
consideration des dessins annexes, sur lesquels: 

la Figure 1 est un schema de principe du dispositif de detection 
d'objets et de mesures de distances selon la presente invention; 

les figures 2A-2C represented un sch6ma detaill6 de la premiere 
moitte du circuit de traitement de signaux pour le dispositif selon la presente 
invention comprenant le processeur, le dispositif de m&noire, le convertisseur A/N et 
1'alarme; 

les figures 3A-3B represented un schema d&aille de la deuxieme 
moitte du circuit de traitement de signaux pour le dispositif selon la presente 
invention comprenant le groupe de capteurs, l'amplificateur de puissance, le s£lecteur 
de canal et ramplificateur de signal; 

la Figure 5 repr£sente la m&noire affect£e aux donn^es de 
commande conserves dans le dispositif de m&noire selon la presente invention; et 

les figures 5A-5F represented un schema logique du processus de 
detection d'objets et de mesure de distances selon la presente invention. 
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Le dispositif de detection d'objets et de mesure de distances 
represents sur la Figure 1 comprend un processeur 10, un dispositif de ntemoire 20, 
un selecteur 30 de canal, un amplificateur de puissance 40, un groupe de capteurs 70, 
un amplificateur de signaux 60, un convertisseur A/N 50 et une alarrne 80. Le 

5 processeur 10 est connecte au dispositif de memoire 20 qui contient des donnees de 
commande. Lentr^e du selecteur 30 de canal est connects au processeur 10 et la 
sortie est connectee a de multiples amplificateurs de puissance 40. De multiples 
capteurs ou emetteurs-recepteurs a ultrasons (non repr£sentes) forment le groupe de 
capteurs 70. Chaque emetteur-recepteur est connecte a un amplificateur de puissance 

10 40 pour commander remission de signaux de mesure de distances. De multiples 
amplificateurs operationnels en cascade forment un amplificateur 60 de signal. 
L'amplificateur 60 de signal est monte electriquement entre l'entree du convertisseur 
A/N 50 et une sortie du selecteur 30 de canal. Considerant en outre les figures 3A- 
3D, un circuit de protection 61 est monte k la sortie et sur la terre du premier 

15 amplificateur op6rationnel, qui est principalement commande par un transistor du 
circuit. L'alarme 80 est commandee par le processeur 10 et un vibreur est utilise dans 
la forme de realisation decrite a titre d ! illustration. 

En reference aux figures 2A-2C, le processeur 10 est une puce 
AT89C51. Les broches P00-PO7 du processeur 10 sont respectivement connectees k 

20 des broches D0-D7 de donnees prSsentes dans le dispositif de memoire 20 et sont 
egalement connectees k des broches A0-47 d'adresses basses du dispositif de 
memoire 20 par l'interntediaire d'une bascule 11. Des broches P20-P22 du processeur 
10 sont respectivement connectees k des broches A8-A10 d'adresses hautes du 
dispositif de ntemoire 20, et des broches P23-P27 du processeur 10 sont connectees 

25 au convertisseur A/N 50. 

Lorsque le processeur 10 lit des donnees conserves dans le 
dispositif de ntemoire 20, il applique tout d'abord les signaux d'adresses aux broches 
P00-P07 et P20-P22, ces donnees &ant dirigSes vers une adresse en ntemoire dans le 
dispositif de memoire 20. Au terme de l'adressage en memoire, le processeur 10 

30 execute une lecture/£criture normale de donndes par l'intemtediaire des broches DO- 
D7 de donnees. 

Le convertisseur A/N 50 comprend principalement un circuit 51 de 
doublage de tension et un comparateur 52. Le circuit de doublage 51 est constituS par 
de multiples resistances Rl, R6-R15 connectees pour former un multiplicateur 
35 binaire. L'entree positive du comparateur 52 est connectee k la sortie d'un 
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amplificateur 60 de signaux (broche P3.5) destine k recevoir des signaux ultrasonores 
appliques apres amplification. La borne des tensions de reference, qui constitue la 
sortie du circuit 51 de doublage de tension, est connecfee k la sortie du circuit 51 de 
doublage de tension a 5 etages. 
5 Les signaux d'arrivee re?us par le groupe de capteurs 70 via le 

s<§lecteur 30 de canal sont amplifies par le circuit amplificateur 60. Le signal amplifie 
est transmis, via la broche 3.5, a l'entree positive du comparateur 52 pour etre 
compare avec le niveau de tension de reference ddlivre par le circuit 51 de doublage 
de tension k 5 etages. 

10 On va maintenant decrire la production de tensions de reference. Des 

valeurs au format binaire, comprise entre 00000 et 11111, sont appliquees aux 
broches P23-P27 du processeur 10 suivant un ordre predetermine, puis elles sont 
transmises, via diverses resistances du circuit 51 de doublage de tension a 5 etages et 
elles sont converties en tensions de reference correspondantes. Un tableau de 

15 conversion des diverses tensions de reference et des combinaisons de donnees 
correspondantes aux broches P23-P27 est presente ci-dessous. 
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Des combinaisons de donn6es repr6sentant differents niveaux de 
tension sont successivement d61ivr£es par le processeur 10 au circuit 51 de doublage 
de tension et sont converties en tensions de reference differentes. Ces tensions de 
reference correspondant au signal echantillonne a comparer sont transmises k l'entree 
negative du comparateur 52 pour etre compares avec le signal echantillonne a 
l'entree positive. Le processus se repete de la mdme manifcre pour tous les signaux 
Schantillonnes, dans l'ordre predetermine. En descendant dans la suite de signaux 
echantillonnes au cours de la comparaison, s'il est constat^ que le niveau de tension 
d f un signal echantillonn£ se situe au-dessus de la tension de reference, le signal 
analogique est done converti sous une forme num&ique pour calculer la valeur 
num6rique du signal d f entree. 

En r^rence aux figures 3A-3D, les broches de selection SELO, 
SEL1 du processeur 10 sont respectivement connectees k un premier commutateur 3 1 
et un deuxieme commutateur 32 du seiecteur 30 de canal. Ces deux commutateurs 
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31, 32 servent a selectionner un emetteur-recepteur de signaux parmi quatre capteurs 
ou emetteurs-recepteurs 71-74 de signaux qui groupent des capteurs 70, dans l'ordre 
du groupe. Le processeur 10 delivre ensuite des signaux de commande, via les 
broches de selection SELO, SEL1 pour demander a ces deux commutateurs 31, 32 de 
selectionner Tun des quatre capteurs ou 6metteurs-r6cepteurs 71-74 de signaux pour 
que ramplificateur de puissance 40 gen&re des signaux de mesure de distances. 

Inversement, les broches de selection SELO, SEL1 du processeur 10 
peuvent egalement servir a recevoir des signaux r6fl6chis provenant d'un des quatre 
capteurs ou 6metteurs-recepteurs 71-74 de signaux. Lorsque le signal r£flechi est 
re9u par Tun des capteurs ou &netteurs-r6cepteurs 71-74 de signaux, le signal est 
achemine via la paire de commutateurs 31, 32 jusqu'& ramplificateur 60 de signaux. 
Apres une amplification de signaux a trois etages dans ramplificateur 60 de signal, le 
signal est transmis via la broche P3.5 au comparateur 52 present dans le circuit de 
conversion A/N (comme represent^ sur les figures 2A-2C). Un circuit de protection 
61, qui fait lui aussi partie du circuit d'amplification 60 de signal, est active en 
commandant le temps de commutation vers Tetat passant du transistor, ce qui est 
r6alis6 par le processeur 10. Lorsque le transistor devient bloquant, le gain 
commence a diminuer dans ramplificateur operationnel du premier etage, ce qui 
supprime les signaux parasites. 

Selon le precede de detection d'objets et de mesure de distances 
propose par la presente invention, tous les capteurs ou Emetteurs-recepteurs 71-74 de 
signaux sont tout d'abord actives. Dans un ordre etabli par le processeur 10, chacun 
des capteurs ou £metteurs-r£cepteurs 71-74 de signaux obtient une occasion 
d'Emettre un signal de mesure de distances et chacun pr61&ve ensuite des 6chantillons 
successifs d ! un signal reflechi, dans le meme ordre. 

En ce qui concerae Techantillonnage reussi de signaux reflechis, le 
processeur 10 declenche un Echantillonnage de signaux suivant une p6riodicit6 de 
quelques microsecondes et poursuit jusqu'a la fin de la sequence un nombre de fois 
predetermine (pour la presente forme de realisation, Tintervalle entre deux 
echantillons successifs est de 1 1 8 microsecondes et une sequence complete comporte 
250 £chantillons successifs). A titre d f illustration de cette forme de realisation, la 
portee effective des capteurs 71-74 est de cinq metres. Comme 250 Echantillons 
doivent §tre prelev£s pour chaque signal reftechi, un £chantillon sera pr£lev£ chaque 
fois qu'un signal parcourra deux centimetres d'espace libre, aussi un total de 250 
£chantillons de chaque signal reflechi sont-ils recueillis lors de la reception du signal. 
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Ces donnees d'echantillonnage sont conserves dans le dispositif de m6moire 20, 
sous un format num^rique, pour le calcul ult&ieur des distances relatives. 

En reference k la Figure 4, apres le premier tour de detection et de 
mesures de distances, tous les capteurs 71-74 ont eu la possibilite d'emettre un signal 
5 de mesure de distance et de recevoir un signal reflechi conform6ment a I'ordre du 
groupe. Les donnees d'echantillons correspondantes sont recueillies et conservees 
dans le dispositif de m6moire 20. mXn, mYn, mZn et mWn represented 
respectivement, par ordre croissant, les signaux 6chantillonn6s recueillis par les 
capteurs 71-74. Le suffixe V repr£sente Tordre des Schantillons de la sequence, et le 
10 pr£fixe "m" represente le nuni^ro de tour de l'op6ration de detection et de mesures de 
distance. Un ensemble de valeurs seuils (Vn) dont le nombre correspond k celui des 
signaux echantillonnes est 6galement conserve dans le dispositif de memoire 20. 
Comme la valeur du signal reflechi varie avec la distance physique depuis le point de 
reflexion, les valeurs seuils V1-V250 sont calculees sur la base des diverses 
15 distances, sachant que V1>V250. 

En reference aux figures 5A-5F, lorsque le systeme d'aide de 
vehicule est valide, les capteurs ou emetteurs-recepteurs 71-74 de signaux sont 
actives une premiere fois. Le processus d ! activation comporte Teffacement de toutes 
les donnees anterieures dans le dispositif de m6moire 20; la mise en marche des 
20 capteurs ou emetteurs-recepteurs 71-74 pour £mettre un signal de controle; et un 
enregistrement du temps de retour d'un signal et du temps d^vanouissement des 
signaux parasites. Ces donnees de temps servent a etablir le point de blocage de 
signaux reflechis et le temps de protection pour les signaux parasites. Selon les 
caract&istiques de remission ultrasonore d f un signal, la majeure partie de l'6nergie 
25 d'un signal de detection et de mesure de distance et emise dans une direction 
sp&ifique. Lorsque le signal frappe un objet, il revient dans la meme direction 
jusqu'au r^cepteur. On peut raisonnablement supposer que les signaux les plus 
puissants sont reftechis par un objet dans la meme direction que celle dans laquelle il 
a &e &nis. Contrairement aux signaux r6flechis, les signaux parasites mettent, par 
30 reflexion indirecte, plus de temps a revenir et leur puissance est £galement inferieure 
a celle des premiers. Le point de blocage de signaux peut servir k distinguer des 
signaux r6fl£chis de signaux parasites. Un temps de protection, d£fini par l'existence 
de signaux parasites, peut servir de parametre de temps dans le circuit de protection 
61 mis en oeuvre k l'aide d'un transistor. En commandant le temps de commutation k 
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l'6tat passant des transistors, le processeur peut supprimer un signal parasite qui suit 
un signal reflechi. 

Apres l'initialisation, l'operation normale de mesures de ddtection 
peut debuter. Une premiere s6rie d'Schantillons d'un signal reflechi est applique par 
tous les capteurs 71-74 dans l'ordre du groupe. Ces donn^es d'6chantillons sont 
ensuite converties et stockees dans le dispositif de memoire 20, conformement k la 
sequence pr<5d6termin6e. Apres avoir 6te stockee en mSmoire, chaque donate 
d'echantillon est compare avec une valeur seuil respective et/ou des donn6es de 
commande, dans un ordre s^quentiel en fonction de la valeur du signal. Le premier 
signal 6chantillonn6 numerise (lXn) fourni par le premier Smetteur-recepteur 71 est 
compare avec la valeur seuil correspondante Vn pour determiner si lXn>Vn. Si le 
niveau de tension du signal Schantillonne (lXn) est sup6rieur a la valeur seuil 
correspondante Vn, un objet est present dans le champ de detection du capteur. La 
nouvelle donnSe d'echantillon est transmise au processeur 10 en vue d'un calcul de 
distance. La distance est calculee en prenant le num6ro n de l'£chantillon et en 
multipliant par deux pour produire la valeur de distance n6cessaire, en centimetres. 
Comme la valeur de l'echantillon precedente est z6ro dans le premier tour 
d'echantillonnage, la donnee d'echantillon (lXn) est successivement stockee dans le 
dispositif de memoire 20 en tant que donn6e de commande pour des comparisons 
ult6rieures. 

S'il se trouve que les comparaisons des 250 6chantillons ne 
permettent jamais de trouver une valeur d'echantillon supSrieure a la valeur seuil 
correspondante pour tous les capteurs 71-74 apres le premier tour, il peut alors etre 
determin6 que les capteurs 71-74 n'ont rencontr6 aucun obstacle. Tous les capteurs 
71-74 poursuivent l'operation de detection et de mesure de distance dans l'ordre du 
groupe tant que le systeme d'aide est activ6. Si les r6sultats du fonctionnement de ces 
quatre capteurs indiquent la presence d'un objet dans le champ de detection, c'est-a- 
dire que leurs valeurs 6chantillonn6es sont sup&ieures aux valeurs seuils, celui des 
quatre capteurs 71-74 qui produit la valeur de distance la plus faible est alors 
considere comme indiquant la distance rdelle par rapport k l'objet. Ainsi, le 
processeur 10, apr£s avoir re9u l'information de distance, d^clenche l'alarme 80 k la 
frequence fixSe pour corresponds k la distance relative. 

En reference k la Figure 4, lors du second tour de detection et de 
mesures de distances (c'est-i-dire m = 2) k l'aide des quatre capteurs pr&ites 71-74, 
chacun des quatre capteurs prend le m§me nombre d'Schantillons (2Xn, 2Yn, 2Zn, 
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2Wn) d'un signal reflechi, tout comme lors du premier tour. Ces donnees 
d'echantillons (mXn) sont k nouveau converties en format numerique et sont stockees 
dans le dispositif de memoire 20 dans un ordre sequentiel pour etre utilisees lors 
d'une comparaison avec la serie de donnees de commande ((m-l)Xn), qui sont les 
donnees d'echantillons obtenues lors du premier tour de detection et de mesures, 
pr^cedemment stockees en memoire et devenant maintenant les parametres de 
commande lies a 1'environnement lors du deuxteme tour de comparaison 
d'echantillons. 

En reference aux figures 5A-5F, les donnees nouvellement 
echantillonn^es lors du deuxteme tour d'echantillonnage sont tout d'abord compares 
avec la valeur seuil correspondante Vn pour determiner si 2Xn>Vn. Si le niveau de 
tension du signal echantiilonne (IXn) est nettement superieur a la valeur seuil 
correspondante (Vn), un objet est present dans le champ de detection des capteurs. 
La nouvelle donnee d'echantillon 2Xn est transmise au processeur 10 pour un calcul 
de distance. La meme donnee d'echantillon 2Xn est ensuite compare avec les 
donnees de commande precedemment stockees en memoire pour determiner si ces 
deux valeurs sont egales. Si les deux valeurs (c'est-a-dire mXn = (m-l)Xn) sont les 
mSmes ou sont voisines Tune de l'autre, cela signifie qu'il y a eu peu de changement 
dans les conditions environnantes. La nouvelle donnee d'echantillon 2Xn n'est 
utilisee que pour le calcul de distance. Comme la valeur de la nouvelle donnee 
d'echantillon 2Xn est nettement superieure a la valeur seuil respective, cela signifie 
qu'un objet est present, aussi l'ordre "n" de la frequence est-il multiplie par deux pour 
obtenir la valeur de distance relative, en centimetres. Cependant, si la valeur de la 
nouvelle donnee d'echantillon 2Xn est superieure ou inferieure k la donnee de 
commande IXn, cela signifie que la nouvelle valeur d f echantillon 2Xn est superieure 
ou inferieure k la donnee de commande IXn, c'est-^-dire que la nouvelle valeur 
d'echantillon 2Xn est differente de la donnee de commande, si bien que la donn6e de 
commande respective est remplacee par la nouvelle donnee d'echantillon par 
memorisation sequentielle de la nouvelle valeur dans le dispositif de memoire 20 
pour des comparaisons ulterieures. L'operation de mesure de distance ci-dessus est 
repetee pour les quatre capteurs, dans l'ordre du groupe. Si un ou plusieurs objets est 
present, un ou plusieurs des quatre capteurs 71-74 aura detecte et calcule la distance 
relative mais c'est seulement le capteur ayant la plus petite valeur de distance qui sera 
seiectionne par le processeur pour representer la distance reelle par rapport a l'objet 
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le plus proche. Le processeur 10 d6clenche alors l'aierte k la frequence fixte pour 
correspondre a la distance calcutee. 

Un plus grand nombre de tours de detection et de mesure de 
distances peuvent etre effectues selon la conception du systeme d'aide,, mais la 
5 sequence d'echantillonnage et les procedures de comparaison pour les tours de 
detection et de mesure de distances suivants sont sensiblement les memes que celles 
du deuxieme tour. Grace a l'ajustement dynamique des param&tres de commande ltes 
k l'environnement d6crit ci-dessus, le systeme d'aide de v6hicule selon T invention 
permet d ! am61iorer la precision de la detection d'objet et de la mesure de distances. 
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REVENDICATIONS 

1 . Procede de detection d'objets et de mesure de distances, utilise par un 
systeme d'aide de vehicule, caract6rise en ce qu'il comprend les etapes consistant a: 

preetablir un nombre "n" de valeurs seuils dans une memoire, chacune 
reposant sur une distance specifique; 

echantillonner "n" fois un signal reflechi; 

stocker en memoire un nombre "n" de valeurs de signaux echantillonn6s; 

comparer chaque signal echantillonne avec la valeur seuil respective; si la 
valeur de la nouvelle donnee echantillonnee est plus elevee, cela signifie qu'un objet 
est present dans le champ de detection, et de ce fait un calcul de distance debute; en 
outre, la nouvelle valeur d'echantillon est egalement comparee avec des donnees de 
commande, c'est-a-dire la valeur d'echantillon precedente; si la nouvelle valeur 
d'echantillon n'est pas egale a la valeur d'echantillon pr6cedente, la nouvelle donnee 
d'echantillon est memorisee pour remplacer les donnees de commande precedentes; 
en revanche, si les deux valeurs sont egales ou voisines l'une de l'autre, la nouvelle 
valeur d'echantillon ne sert qu'au calcul de distance, sans actualisation des donn6es 
de commande. 

2. Procede selon la revendication 1, caracterise en ce que, si un signal 
echantillonne quelconque est nettement superieur a la valeur seuil correspondante, 
cela signifie qu'un objet est present, un calcul de distance peut debuter, car la valeur 
seuil represente une valeur de distance predeterminee. 

3. Procede selon la revendication 1, caracterise en ce que, si l'une des 
donnees echantillonnees est nettement superieure a la donnee d'echantillon 
precedente, cela signifie qu'un objet est present, un calcul de distance peut debuter. 

4. Procede selon la revendication 2, caracterise en ce que le groupe de 
capteurs est constitu6 par au moins un capteur ou emetteur-recepteur de signaux. 

5. Procede selon la revendication 4, caracterise en ce que, si un ou 
plusieurs objets sont detectes, le capteur qui enregistre la plus faible valeur de 
distance est considere comme indiquant la distance reelle par rapport a l'objet le plus 
proche. 

6. Procede selon la revendication 5, caracterise en ce que, si un objet est 
detecte, l'avertissement par un signal d'alarme est delivre a une frequence fixee pour 
correspondre a la distance relative. 
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7. Dispositif de detection d'objets et de rnesure de distances utilise par un 
systeme d'aide de vehicule, caracterise en ce qu'il comprend: 

un processeur (10), connecte a une alarme (80) et un dispositif de ntemoire 
(20), et servant a detecter des objets et a emettre un signal d'alarme en presence d'un 
obstacle; 

un selecteur (30) de canal command^ par le processeur 10 et servant a 
selectionner un groupe de capteur (70); 

de multiples amplificateurs de puissance (40), months entre le s61ecteur (30) 
de canal et les capteurs (71-74) du groupe (70) de capteurs pour commander 
remission de signaux par les capteurs (71-74); et 

un convertisseur A/N (50) monte entre le s61ecteur (30) de canal et le 
processeur (10) et servant a convertir en format numerique le signal refu pour le 
calcul de la distance relative; 

grace a quoi le processeur (10), par l'intermediaire du s&ecteur (30) de 
canal, definit la sequence Remission d'un signal de mesure de detection par Tun des 
capteurs (71-74) dans un ordre doiute, puis la reception de signaux reftechis, dans le 
meme ordre, lesquels sont ensuite convertis en format numerique par le convertisseur 
A/N (50) pour un calcul de distance relative. 

8. Dispositif selon la revendication 7, caracterise en ce que le 
convertisseur A/N (50) est connects par un amplificateur (60) de signal au selecteur 
(30) de canal, et est en outre connecte au groupe (70) de capteurs; le signal re<?u du 
groupe (70) de capteurs etant amplifie et transrnis au convertisseur A/N (50); 

l'amplificateur (60) de signal 6tant constituS par de multiples amplificateurs 
operationnels en cascade; 

la sortie de Tamplificateur op&ationnel du premier etage appartenant k 
Tamplificateur (60) de signal est en sSrie avec un circuit de protection (61) contre le 
bruit. 

9. Dispositif selon la revendication 7, caracterise en ce qu'une bascule 
(11) est utilisSe pour connecter les broches d f entree/sortie du processeur (10) et les 
broches d'adresses du dispositif de ntemoire (20). 

10. Dispositif selon la revendication 7, caracterise en ce que le 
convertisseur A/N (50) comprend: 

un circuit de doublage de tension (51) dont les entries sont respectivement 
connectees au processeur (10); et 
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un comparateur (52) dont une entr6e est connect6e & la sortie de 
ramplificateur (60) de signal, l'autre entree est connects & la sortie du circuit de 
doublage de tension (51) et une sortie du comparateur (52) est connects au 
processeur (10). 
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